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Abstract of FR2592514 

An endosocope head 1 , a control pedal 3, a 
micro-computer 4, an image storage system 5 
and a visual display screen 6 are linked to a 
microprocessor 2 which is under the control of 
a program controlling the scrolling of images, 
comparing the orientation angles imposed by 
the user and the reference angles from the 
endoscopy sequence, and, in the case of 
error, stopping the scrolling and displaying 
error messages. 




Data supplied from the esp@cenet database - Worldwide 



http://v3.espacenet.com/textdoc?DB=EPODOC&IDX=FR2592514&F=0 



11/16/2005 



@ R^PUBUQUE FRANQAISE 

INSTITUT NATIONAL 
DE LA PROPRIETE INDUSTRIELLE 



PARIS 



N' de publication : Z 592 S 14 

(A n'utibser que poor lea 
eonunandet de repfoduciton) 

@ N° d'enregistrement national : 85 1 9304 
@ Int Cl« : 6 09 B 23/28. 



DEMANDE DE BREVET D'INVEIMTION 



A1 



Date de depot : 27 d^cembre 1985. 
Priorita : 



@ Data da la mise d disposition du public da la 
damanda : BOPi € Brevets » 27 du 3 juiilet 1987. 

@) R6f6renca8 d d'autres documents nationaux appa- 
rantis : 



@ Demandeuile) : BEER-GABEL Marc - FR. 



@ Inventeuris) : Marc Bear-QabeL 



@ TitulairaCa) : 



(7^ Mandataire(8) : Cabinet Pierre Loyer. 



Apparail de simulation pour I'etude de Tendoscopie. 



(|^ One tdte d'endoscope 1. un p^aiier de commande 3, un 
micro-ordinateur 4. un systSme de stockage d'images 5 et un 
tersn de visualisation 6 sont relics d un microprocesseur 2 qui 
est sous le contrOle d'un logiciel commandant le d^fiiement 
des imeges, assurant la comparaison des angles d'orientation 
imposes par Tutilisateur et des angles de r6f^ence de le 
sequence d'endoscopie. et en cas dlnaddquatioa comman- 
dsn! TanM du defilement et reffichage de messages d'eneur. 
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Appareil de simulation pour I'etude de rendoscopie. 

L'invention concerne un appareil de simulation pour Vetude de 
Vendoscopie, notamment pour la formation au maniement d*un endoscope et 
d la chlrurgle endoscoplque. 

Le maniement tfun endoscope et/ou d'une sonde chirurglcale 
5 endoscopique pose des problemes d'enseignement et tfentrainement que Von 
se propose de resoudre avec des moyens relativement simples et bien 
adapt6s. 

L'invention a pour objet un appareil de simulation pour Tetude de 
rendoscopie, caract6ris6 en ce qi/il comporte, re1i§s ^lectronlquement a un 
1 0 microprocesseir : une tete d'endoscope et un pedal ier pour Ventrainement a 
la commando des orientations et des mouvements de I'endoscope ; un 
syst§me de stoclcage d'images contenant diffSrente^ sequences fllmtes 
d*endoscop1e ; un ecran de visualisation pour la representation des 
sequences f ilm^es d'endoscople ; et un microordinateur pour la selection 
] 5 des sequences d'endoscople et Taf f ichage d'Inf ormations dldactiquea 
Selon d'autres caracteristiques de rinvention : 

- la t§te endoscope comporte deux potentiometres de commande 
d'orientation de Vendoscope, et des boutons pour les commandos 
tf insufflation rfair, d'insuf f lation tfeau, et d'asplratlon ; 

20 - le pedalier de commande comporte trois pedales pour commander 

respectlvement I'avance, Tarret, et le retrait, de I'endoscope ; 

- le microordinateur comporte un clavier pour la selection des 
sequences tfendoscopie dans le systeme de stockage d' images et un ecran 
pour I'af f ichage des messages d'erreur (hj des Informations didactiques ; 

25 - le microprocesseur est sous le controle d'un logiciel qui 

commande le defilement des Images, assure en temps reel la comparaison 
des angles d'orientation Imposes par Vutilisateur au moyen de la tete 
^endoscope et des angles de r6f6rence de la sequence d'endoscople en 
cours de defilement, et, en cas d'inadequation entre ces angles, commande 

30 Tarret du defilement et I'af f ichage, sur i'ecran du microordinateur, de 
messages d'erreur ou d'ihf ormations didactiques ; 

- la tete d'endoscope comporte en outre un canal operateur pour 
rintroduction d'une sonde chirurglcale, et un potentiom&tre de commande 
des mouvements de cette sonde. 

35 A titre d'exemple, on a represents au dessin annexe un mode de 

realisation de I'appareil de simulation pour I'etude de I'endoscopie. 

En se reportant au dessin, on peut voir que I'appareil de simulation 
selon rinvention se compose essentiellement d'une tete d'endoscope 1, d'un 
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microprocesseur 2, cTun pedal ier de commstfKle 3, d'un microordinateur 4, 
d'un systeme de stockage d'image 5 et d'w ecran 6 de visualisation. 

La tete d'endoscope 1 est analogue a une tete d'endoscope classique. 
Elle comporte deux potentiometres 8 et 9, munis chacun tfun frein. 10 et 

5 1 1 respectivement Ces potentiomfetres ont de preference une course de 
180* environ , its commandent les orientations de I'endoscope dans deux 
plans, perpendiculaires entre eux dont intersection contient la direction 
g6n6rale de I'endoscope au voisinage de son extremite. Lorientation de ces 
deux plans est def inie par la tete de I'endoscope. Elle suit les mouvements 

10 de la tiie d'endoscope autour de son axe longitudinal. La tete d'endoscope I 
comporte ^galement un troisieme potentiometre 12 de commande des 
mouvements d*une sonde chirurgicaie 21 introduite dans un canal op^teur 
22, et de boutons 13, 14, 15 pour les commandes d'insuf nation d'air, 
tf insufflation d'eau, et d'aspiration, respectivement. Le nombre de ces 

15 boutons n'est pas imperatif, certains pouvant assurer plusieurs fonction& 
Le p6da1ier de commande 3 comporte trois pedales 16, 17, 16 
commandant respectivement le mouvement d'avance de I'endoscope, I'arret 
de I'endoscope, et le mouvement de retrait de I'endoscope. Au cours des 
mouvements d'avance et de retrait, la Vitesse de defilement est constants 

20 et invariable. 

Le systeme de stoclcage d'images 5 comprend par exemple un 
video-disque, une bande magnetique, un disque dur, une disquette, un disque 
compact a lecture par laser, ou tout autre support d'informations 
equivalent , et les moyens de lecture correspondanta Les images stoclcees 

25 sont des films d'endoscopies realist en respectant les imperatif s d'un 
cahier des charges par exemple. Ces images peuvent etre reel les ou 
synthetiques. L'ecran de visualisation 6 af f iche les images de la sequence 
d'endoscopie choisie dans le systeme de stockage d'images 5. 

Le microordinateur 4 comporte un clavier 19 permettant de 

30 selectionner une sequence d'endoscopie dans le systeme de stockage 
d'images 5, et un ecran 20 pour I'aff ichage des messages d'erreur ou des 
informations didactiques. On peut prevoir, au lieu des deux ^crans 6 et 20, 
un seul ^cran avec une zone reservee pour I'aff ichage des messages. 

Le microprocesseur 2, qui peut etre Intigr^ au microordinateur 4, 

35 assure les liaisons logiques entre les differents sous-ensembles qui lui 
sont relics par cables : tete d'endoscope 1, pedalier de commande 3, 
microordinateur 4, systdme de stockage d'images 5 et ecran de 
visualisation 6. ' 

L'ensemble est g§re par un loglciei qui commande le defilement et 
Tarret des images. 



3 



2592514 

• 



Le logiciel assure en temps reel la cbmparaison des angles 
^orientation imposes par Vutilisateur qui manoeuvre la tete d'endoscope 
(I) et des angles de r^f^rence de la sequence d'endoscopie en cours de 
defilement. En fonction du resultat de cette comparaison, des messages 
5 d'erreur ou des Informations didactiques sont afflchees sur Tecran 20. II 
est egalement prevu qu'4 partir tfw seuH tfecart pr§d6term1n6, le 
defilement de la sequence rfendoscople est interrompa 

La qualite primordiale demand^ i ce logiciel est la rapidite, pour 
permettre le d^roulement de I'apprentissage du maniement de Vendoscope 
en temps r6el. 

L*appareil de simulation selon Vinvention est mis en ceuvre de la 
maniere suivante. Lutitisateur est place devant I'^cran de visualisation 6 
et le microordinateur 4 avec son clavier 19 et son ecran 20. II tient en 
mains la tete ^endoscope 1 et a le pied pose sur le pedalier de commande 

^5 3. II commence par s61ectionner au moyen du clavier 19, une secpjence 
particuliere d'endoscopie. Par commande au pied de la pedale d'avance 16, 
il fait d^f iler cette sequence sur Tecran de visualisation 6, en couleurs de 
preference. Pendant le defilement en temps r6e1 de la sequence 
tfendoscopie, 11 doit manoeuvrer les potentlomfetres 8, 9 et les boutons de 

20 commande 13, 14, 15, comme dans la realite. 

En cas tfinad^quation entre un angle d'orientatlon de Vendoscope 
defini par Vutilisateur et Vangle de reference de la sequence d'endoscopie 
en cours de defilement, ce defilement est interrompu et un message 
d'expllcatlon est af f iche sur Vecran 20. 

25 L'appareil de simulation selon Vinvention est adapte aussi bien au 
cas des endoscopes a vision frontale qu'au cas des endoscopes d vision 
laterale. Par ailleurs, les sondes peuvent avoir des formes adaptees aux 
cas ou aux procedures chirurgicales studies. 

Outre Vapprentissage du maniement tfun endoscope, on peut 

30 apprendre a r§aliser diverses procedures de chlrurgie endoscopique grSce d 
la sonde 21 introdulte dans le canal operateur 22 Le potent1om6tre 12 
commande les mouvements de la sonde chirurgicale dans un plan 
perpendlculaire i celui de Vextremite de Vendoscope. Le processus 
d'utilisation de Vappareil de simulation est le meme que prk^demment 

35 Avec Vappareil de simulation selon Vinvention, on peut ainsi 
proposer un entrafnement au maniement d'w endoscope avec des niveaux de 
difficulte croissants. On peut par exemple pr^voir une endoscopie dans un 
organe immobile, puis Vendoscopie en situation r^elle normale, puis 
Vendoscopie chez un sujet nerveux et dans des cas pathologiques divers. 
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Revendlcatlons 

I. Apparel] de simulation pour I'^tude de 1'endoscopie, caracterise 
en ce qu'i) comporte, relics ilectroniquement d un microprocesseur (2) : 
une t§te ^endoscope (1) et un p6dalfer (3) pour rentratnemmt i ta 
commande des orientations et des mouvements de I'endoscope ; un systime 
5 de stockage ^images (5) contenant dlff^rentes sequences fllmtes 
tfendoscopie ; un 6crdn de visualisation (6) pour la representation des 
sequences filmies d'endoscopie ; et un mlcroordinateir (4) pour la 
selection des sequences d'endoscopie et Taffichage ^Informations 
didactiquea 

10 Z Appareil selon la revendication 1, caracteris^ en ce que ia tSte 
^endoscope (1) comporte deux potenttomfttres (6, 9) de commande 
^orientation de Vendoscope, et des boutons (13, 14, 15) pour les 
commandos d'insuff latlon tfair, tfinsuff lation tfeau, et tf aspiratioa 

3. Appareil selon ta revendication I, caractftrisg en ce que 1e 
15 p^dalier de commande (3) comporte trois p^dales (16, 17, 18) pour 

commander respectivement Vavance^ TarrSt, et le retrait, de I'endoscope. 

4. Appareil selon la revendlcalton I, caract6r1s6 en ce que le 
microordinateur (4) comporte un clavier (19) pour la selection des 
sequences d'emtoscopie dans le syst^ de stockage d'images (5), et un 

20 teren (20) pour I'afflchage des messages d'erreur ou des informations 
didactic^s. 

5. Appareil selon la revendication 1. caracterisd en ce que le 
systime de stockage d'images (5) comprend un support ^Informations tel 
qu'un video-disque, et les moyens de lecture correspondants. 

25 6. Appareil selon la revendication t, caracterise en ce que le 
microprocesseur (2) est sous le contrdle d'w logiciel qai commande le 
defilement des Images, assure en temps r^el la comparaison des angles 
d*or1entation imposes par I'utillsateur au moyen de la t§te d'endoscope (1) 
et des angles de reference de la sequence d'endoscopie en cours de 

30 defilement, et, en cas d'inadec^tion entre ces angles, commande Varret du 
defilement et I'afflchage, sur recran du microordinateir (4), de messages 
d'erreur ou d'informations didactiques . 

7. Appareil selon la revendication 2, caracterise en ce que la tdte 
d'endoscope (I) comporte en outre w canal operateur (22) pour 

35 rintroduction d'une sonde chirurgicale (21) et un potentiometre (12) de 
commande des mouvements de cette sonde. 



